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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné naroéné
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Jednalo se o stfedné narocné zadani, autor mél za ukol zpracovat prehled vhodnych geometrickych reprezentaci pro 3D
objekty, implementovat algoritmy pro planovani letovych trajektorii pro bezpilotni prostfedek a experimentdlné ovéfit
vysledky.

SpInéni zadani splnéno s vétsimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvéreénd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

K mife splnéni vysledkl prace mam vyhrady. Prvni ¢ast prace, ve které se autor vénuje strojové reprezentaci 3D objektd,
navrhu inspekénich bod( a jejich redukci je prehledné zpracovana, vhodné ilustrovéna a Ize povaZovat za splnénou. V ¢asti,
kterd je vénovana planovani ve 3D prostoru autor implementoval nékolik zakladnich algoritm, priCemz neni zpracovan
prehled dalsich existujicich algoritm(, ani diskutovana vhodnost volby metod autorem pouZitych. Experimentaini ¢ast prace
obsahuje pouze jeden jednoduchy experiment provedeny v simulaci, ktery je popsan pouze velice strucné, vysledky nejsou
nijak exaktné zpracovany. Na realném bezpilotnim prostfedku pak vystupy nebyly ovéreny.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace C - dobie

Posudte, zda byl student béhem reseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své reseni pribézné konzultoval a zda
byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci prace.

Autor dodrZoval terminy konzultaci, chodil na né pripraven. Nicméné mél problém s rozvrzenim prace, kdy si vétSinu aktivit
nechal na posledni mésic, nasledné se dostal do ¢asového presu a nestihl vSechny vytycené cile spinit v potfebné kvalité.
Vyslednou verzi prace tak ani nepredloZil k revizi a od kapitoly 5 jsem text prace vidél aZ ve finalni verzi.

Autor nicméné prokazal schopnost vhodné zvolit nastroje potifebné pro feseni prace, zejména pak nastroje Mashlab a
framework Unity. Dokazal vhodné vyuZit jimi poskytované funkce k feseni dil¢ich probléma a k vizualizaci stavu feseni. Autor
dokazal samostatné implementovat fadu softwarovych algoritma v jazyku CH, ktery je vyuZzivany ve frameworku Unity.

Odborna troven E - dostatecné

Posudte uroven odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a dat
ziskanych z praxe.

Algoritmy pro planovani trajektorii (v tomto pfipadé spise cesty) implementoval autor pouze v nejjednodussich verzich. Neni
zpracovan prehled jinych algoritm( a diskutovana moznost jejich poufZiti (napt. algoritmus RRT nebo AA*). V kapitole 6 se
autor vénuje porovnani vlastnosti algoritmu A* pfi vyuZziti rdznych heuristik (Euklidovska, Manhattanskad, atd.), pricemz pro
kazdou heuristiku algoritmus A* nalezl cestu s jinou délkou. Pro feseni problému sekvencovani bodu inspekce pouzil autor
metodu 2-opt, pficemz opét nejsou diskutovany dalsi varianty. Autor v textu nepopisuje, jakym zptisobem detekuje kfizeni
jednotlivych segmentl cesty ve 3D prostoru. Algoritmus 2-opt je motivovan snadnou implementaci a rychlosti. Autor zde
vsem tento algoritmus kombinuje s A* algoritmem pro planovani trajektorii mezi dvéma body a celkova doba béhu
algoritmu je tak velmi vysoka. Opét neni diskutovana moznost vyufziti jinych, rychlejsich metod. Autor se v praci nezabyva
dynamikou bezpilotnich prostredka.
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Formalni a jazykova troven, rozsah prace D - uspokojivé

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpis obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Po formalni strance je prace kvalitné zpracovana, je vhodné clenéna do kapitol a sekci. Obsahuje nicméné rady chyb a to jak
gramatickych, tak i typografickych a pravopisnych. Pocet pravopisnych chyb, zejména v i/y je v zavéreénych kapitolach
znacny. Rozsah prace spliiuje pozadavky kladené na bakalarské prace.

Vybér zdroju, korektnost citaci C - dobfe

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich materidlG k reseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky rfddné odliseny od
vlastnich vysledku a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Prace obsahuje radu zdroja, které jsou radné odkazovany. Vesmés se vsak jedna o internetové zdroje, autor se neodkazuje
na zadné odborné publikace. V ptipadé€, Ze autor prejima obrazky z jinych zdrojl, fadné se na né odkazuje.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuplm, experimentdlni zru¢nosti apod.
Vlozte komentar (nepovinné hodnoceni).

IIl. CELKOVE HODNOCENIi A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Lze konstatovat, Ze cile vytycené v praci byly splnény s vyhradami. Autor prokazal schopnost samostatné prace,
ale nerozvrhl si dobfe préci, takZe ¢ast vénovana samotnému planovani trajektorie neni propracovana do hloubky
a experimentalni ¢ast je zpracovana velmi povrchné. Prace obsahuje fadu odbornych i formalnich nedostatka.

PFi obhajobé doporucuji poloZit autorovi nasledujici doplfujici dotazy:

1. Jak je mozné, Ze algoritmus A* vraci pro rlizné heuristické funkce cesty s riznou délkou?

2. Bylo by mozné vyuzit informaci o polygonech, jejichZ normala se dostane dovnitf objektu (ve sloZitych
mistech) a které jsou proto vyrazeny z inspekénich bod@ a pokryt tyto polygony z jinych bodU, v pripadé,
Ze to vlastnosti kamery umozni?

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném D - uspokojivé.

Datum: 13.6.2016 Podpis: Milan Rollo

2/2




